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ABSTRAK
DESAIN KENDALI REMOTE KONTROL UNTUK TUAS GAS DAN
TUAS TRASNMISI TRAKTOR TANGAN BERBASIS APLIKASI
BLUETOOTH ANDROID
Oleh

TYAS ANDALA WIJAYA

Di era modern ini penggunaan teknologi tinggi pada alat dan mesin
pertanian membantu percepatan proses pengolahan produk pertanian. Traktor
tangan merupakan salah satu alat yang umum digunakan untuk proses pengolahan
tanah dalam skala luas. Selain itu traktor tangan juga digunakan untuk dapat
meningkatkan produktivitas dan dapat mengurangi biaya produksi. Traktor
tangan merupakan alat mekanisasi yang pada umumnya dioperasikan
menggunakan tenaga menusia. Permasalahan yang saat ini dihadapi petani adalah
besarnya kecelakaan kerja, akibat beban yang terlalu berat untuk memindahkan
traktor ke petak sawah satu ke petak sawah lain mengaharuskan adanya inovasi
untuk memudahkan pekerjaan petani. Tujuan dari penelitian ini yaitu membuat
rancangan sistem kendali remote jarak jauh untuk tuas gas dan tuas transmisi
traktor tangan menggunakan aplikasi bluetooth android yuntuk memudahkan
pekerjaan manusia tanpa menggunakan tenaga manual.

Penelitian ini dilakukan dalam beberapa tahapan antara lain perancangan

alat, pembuatan alat, pemrograman alat, pengujian alat dan penerapan alat di



lahan. Sistem kerja dari rancangan alat kendali ini yaitu dengan memanfaatkan
gelombang bluetooth yang telah terkoneksi antara alat kendali dan smartphone
untuk dapat mengoperasikan traktor tangan dari jarak tertentu tanpa harus
menggendalikan secara langsung..

Hasil penelitian menunjukkan rancang sistem kendali remote jarak jauh
untuk tuas gas dan tuas transmisi traktor tangan ini telah berfungsi dengan baik
saat melakukan uji di lahan dengan menempuk jarak maksimal 64 meter traktor
tangan masih dapat dioperasikan menggunakan smartphone. Gerakan lurus pada
variasi servo tuas gas sudut 180° menghasilkan rerata 11,51 m dan pada sudut 90°
menghasilkan rerata 5,9 m. Pada variasi tuas transmisi posisi 2 menghasilkan
rerata 12,11 m dan pada posisi 0 dengan rerata 6,9 m. Kecepatan traktor
mrnggunakan bajak yang dihasilkan servo gas dengan rerata sebesar 0,37 m/s dan
tanpa bajak dengan rerata sebesar 0,66 m/s. Kedalaman bajak yang dihasilkan
dengan rerata sebesar 10,75 cm. Simpangan bajakan kiri menghasilkan nilai
terbesar 15 cm dan simpangan kanan nilai tersebar 13 cm.

Kata kunci: Aplikasi bluetooth controller RC Car, bluetooth, kendali remote,
keselamatan kerja, traktor tangan.



ABSTRACT
DESIGN OF REMOTE CONTROL SYSTEM FOR SPEED AND
TRANSMISSION TUAS HAND TRACTOR BASED ON BLUETOOTH
ANDROID APPLICATION
By

TYAS ANDALA WIJAYA

In this modern era the use of high technology in agricultural tools and
machinery helps accelerate the processing of agricultural products. Hand tractor is
one of the tools commonly used for the processing of land on a large scale. In
addition, hand tractors are also used to increase productivity and reduce
production costs. Hand tractor is a mechanical device that is generally operated
using human power. The problem currently faced by farmers is the magnitude of
work accidents due to the burden that is too heavy to move the tractor to one rice
field to another rice field requires innovation to facilitate the work of farmers. The
purpose of this research is to design a remote control system for tuas gas and hand
tractor transmission tuass using an bluetooth android application to facilitate
human work without using manual power.

This research was conducted in several stages including tool design, tool
making, tool programming, tool testing and application of tools in the field. The
working system of this control device design is by utilizing Bluetooth waves that

have been connected between the controller and the smartphone to be able to



operate the hand tractor from a certain distance without having to control it
directly.

The results showed the design of remote control system for tuas gas and
the hand tractor transmission tuas has been functioning properly when conducting
tests in the field by hitting a maximum distance of 64 meters the hand tractor can
still be operated using a smartphone. A straight motion at a servo variation of the
180° angle gas lever produces an average of 11.51 m and at an angle of 90°
produces an average of 5.9 m. In the variation of the position 2 transmission lever
produces an average of 12.11 m and at position 0 with an average of 6.9 m. The
speed of the tractor uses a plow produced by servo gas with an average of 0.37 m/
s and without a plow with an average of 0.66 m / s. The depth of the plow
produced by an average of 10.75 cm. The left pirated deviation produces the
largest value of 15 cm and the right deviation of the spread value of 13 cm.

Keywords: RC Car bluetooth controller application, bluetooth, remote control,
safety, hand tractor
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I. PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Indonesia merupakan salah satu negara berbasis pertanian yang umumnya
memiliki usaha tani keluarga skala kecil dengan memanfaatkan petakan lahan
yang sempit. Usaha pertanian ini bertujuan untuk memenuhi kebutuhan keluarga
yang dilakukan secara tradisional dengan manusia dan hewan sebagai sumber
tenaga untuk pengolahan tanah. Pada era modern ini, penggunaan teknologi
tinggi pada alat-alat dan mesin-mesin pertanian membantu percepatan proses
pengolahan produk pertanian. Salah satu alat yang umum digunakan yaitu traktor
tangan. Traktor tangan sudah banyak digunakan khususnya dalam pengolahan
tanah sebagai usaha untuk meningkatkan produktivitas. Selain itu, penggunaan
traktor tangan ini dapat mengurangi biaya produksi. Proses pengolahan tanah
menggunakan traktor tangan dapat mempercepat pengerjaan lahan dengan skala
yang luas. Hal ini cukup membantu petani dengan dalam mengolah lahan sawah

dengan waktu yang cepat (Lisyanto, 2002).

Pada umumnya permasalahan terkait traktor tangan ini terdapat berbagai kendala,
antara lain faktor kebisingan. Faktor kebisingan dapat menimbulkan masalah
dalam kenyamanan, kesehatan dan keselamatan kerja. Apabila permasalahan

tersebut tidak dapat diatasi maka menyebabkan menurunnya produktifitas dan



keselamatan kerja. Penggunaan alat dan mesin pertanian harus dapat mencegah
terjadinya permasalahan kenyamanan, kesehatan dan keselamatan kerja.
Kenyamanan kerja dapat mengendalikan timbulnya kelelahan atau kejenuhan
pada saat bekerja (Prabawa, 2009). Hal tersebut dapat dicapai diantarannya,
melalui kesesuaian alat ukur alat dan mesin dengan kondisi ukuran tubuh
operator. Kemudian, kesehatan kerja ditujukan agar pekerja mendapatkan
kesehatan yang semestinya baik fisik maupun mental sosial (Sabdodadi, 1981).
Keselamatan kerja ditujukan untuk menghindari adanya kecelakaan kerja.
Kecelakaan kerja dapat terjadi akibat tindakan seseorang yang membahayakan
atau pemaparan terhadap alat dan mesin dalam keadaan membahayakan

(Sabdodadi, 1981).

Pada penggunaan traktor tangan, polusi udara akibat asap dari sisa pembuangan
dengan kadar debu yang melebihi batas toleransi, serta suara bising dapat
menggangu kesehatan manusia dan kesehatan lingkungan (Depnakertrans, 2007).
Masalah lain terkait traktor tangan yaitu, beban kerja yang terlalu berat (ratusan
kilogram) untuk memindahkan traktor dari petak sawah satu ke petak sawah
lainnya membutuhkan tenaga yang besar dari pemakai (manusia), sehingga dapat
menyebabkan kecelakaan kerja. Besarnya resiko kecelakaan kerja tersebut,
mengharuskan adanya inovasi agar memudahkan petani untuk melakukan
pekerjaan tanpa menggunakan tenaga manual. Selain itu, dapat mengontrolnya

dari jarak yang jauh.

Remote portable jarak jauh merupakan solusi yang tepat untuk memudahkan

pekerjaan petani. Selain itu, dapat mengurangi resiko terjadi kecelakaan kerja.



Pembuataan sistem kendali remot portable jarak jauh di dukung dengan aplikasi
teknologi bluetooth yang langsung terhubung dengan perangkat smartphone
android. Penggunaan teknologi bluetooth ini didukung oleh aplikasi Bluetooth

RC Car dan dapat di unduh di playstore dalam smartphone berbasis android.

Pembuatan sistem kendali remot portable jarak jauh ini difokuskan pada tuas gas
dan transmisi dari traktor tangan yang akan digunakan. Fungsi tuas gas yaitu
untuk mengatur kecepatan dari traktor tangan tersebut. Sedangkan transmisi
berfungsi untuk mengatur gigi transmisi. Apabila tuas gas dan transmisi tidak
dikendalikan secara otomatis dapat menyebabkan tidak optimalnya lahan yang
akan dibajak. Pemberian sistem kendali pada tuas gas dan transmisi memudahkan
petani untuk mengatur kecepatan pada traktor tangan melalui smartphone yang
sudah terhubung pada perangkat sistem. Oleh karena itu, permasalahan yang
dihadapi petani yaitu perlu dilakukan pembuatan alat sistem kendali remot
portable berbasis bluetooth secara otomatis untuk memudahkan petani dalam

melakukan pekerjaanya.

1.2. Rumusan Masalah

Kelemahan dari penggunaan traktor tangan menggunakan tenaga manual adalah
besarnya resiko terjadinya kecelakaan kerja. Oleh karena itu, perlu adanya
inovasi pada traktor tangan agar memudahkan petani dalam melakukan pekerjaan
tanpa menggunakan tenaga manusia. Sistem kendali jarak jauh merupakan
langkah tepat yang harus dibuat agar memudahkan petani dalam melakukan
pekerjaan. Permasalahannya bagaimana merancang sistem kendali portable jarak

jauh dan bagaimana cara kerja dari alat tersebut?



1.3. Tujuan Penelitian

Merancang sistem kendali remote portable jarak jauh untuk penambahan
kecepatan hand traktor dan menggerakan tuas transmisi secara otomatis dengan

motor servo menggunakan sistem aplikasi bluetooth smartphone android.

Tujuan Khusus :

1. Merakit alat penarik tuas gas dan tuas transmisi otomatis pada traktor tangan.

2. Melakukan uji kecepatan respon, stabilitas tarikan dan waktu pemasangan alat
kendali hasil rancangan pada traktor tangan.

3. Mendapatkan hasil uji kinerja pada lahan kering menggunakan implemen
bajak singkal antara lain gerakan lurus, kecepatan traktor, beban perpindahan

transmisi, kedalaman bajakan dan simpangan bajakan.

1.4. Manfaat Penelitian

Manfaat dari penelitian pembuatan alat kendali remote portable jarak jauh
berbasis bluetooth pada sistem android smartphone. Penambahan kecepatan ini
untuk membantu petani dalam melakukan pekerjaannya, menimalisir terjadinya

kecelakaan kerja dan dapat memantaunya dari jarak jauh.



1. TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Traktor Tangan

Traktor tangan merupakan alat mesin pertanian yang digunakan untuk
meringankan beban kerja petani. Adanya traktor tangan ini membantu pekerjaan
petani dengan cepat dan efesien, sehingga petani dapat mengerjakan pekerjaan
lain dalam proses produksi produk pertanian. Selain itu, mesin ini mempunyai
efisiensi yang tinggi karena pembalikan dan pemotongan tanah dapat dikerjakan
dalam waktu bersamaan (Gambar 1). Proses pengolahan tanah merupakan proses
produksi yang membutuhkan tenaga yang cukup. Pengolahan pertama
memerlukan energi yang paling banyak karena pada kegiatan ini berlangsung
pemotongan dan pembalikan tanah yang keras ke dalam bongkahan tanah yang

nantinya akan dihancurkan dalam pengolahan tanah kedua (Sakai, 2009).

Gambar 1. Traktor tangan



2.2. Bluetooth

Bluetooth merupakan spesifikasi industri untuk jaringan kawasan pribadi tanpa
kabel. Bluetooth menghubungkan dan dapat dipakai untuk melakukan tukar-
menukar informasi di antara peralatan-peralatan. Modul bluetooth merupakan
modul koneksi nirkabel pada frekuensi 2,4 GHz dengan default koneksi hanya
sebagai perintah (Gambar 2). Modul bluetooth ini mudah digunakan dengan
mikrokontroler untuk nirkabel. Jarak efektif module bluetooth dalam memberi

sinyal masukan yaitu 40 meter (Potts & Sukittanon, 2012).

Gambar 2. Modul bluetooth

Menurut Yulia (2004), Perangkat bluetooth mempunyai 3 komponen utama,
antara lain adalah radio transceiver yang berfungsi untuk menerima dan mengirim
sinyal berupa gelombang radio, baseband link controller yang berfungsi untuk
menghubungkan perangkat keras radio ke baseband processing dan layar protokol
fisik, dan link manager yang berfungsi untuk melakukan autentifikasi dan
konfigurasi perangkat bluetooth yang terhubung. Cara kerjanya ialah bluetooth
akan memancarkan sinyal berupa gelombang radio dalam frekuensi 2,4 GHz.
Setiap device atau perangkat smartphone yang berada dalam area gelombang
radio bluetooth akan mendeteksi secara otomatis gelombang tersebut berupa SSID

(Service Set Identifer). Setelah perangkat smartphone mendeteksi gelombang



bluetooth berupa SSID, dengan mudah bluetooth dapat dikoneksikan dan melalui
gelombang bluetooth dapat saling mengirim dan menerima data. Diagram cara

kerja bluetooth dapat dilihat pada Gambar 3.

g
/ Antena

24 6Kz Bluetooth

Bluetooth link link Al
luetooth —
B l{’:("?g 2 ontoler manager J

(Baseband) &0

host

Gambar 3. Cara kerja bluetooth

Pada penelitian yang dilakukan (Srikanthan & Karand, 2002), penggunaan
bluetooth dalam sistem otomasi rumah, hasilnya ada berbagai perangkat yang bisa
dikendalikan tanpa perubahan sistem inti namun yang dikembangkan tidak dapat
diimplementasikan pada teknologi mobile. Menurut Saputra dkk. (2014), pada
penelitiannya dengan membuat alat kendali lampu rumah menggunakan perangkat
bluetooth berbasis android dengan menggunakan Arduino sebagai perangkat

kontrolernya.

2.3. Motor servo

Motor DC Servo Motor DC servo merupakan motor yang mampu bekerja dua
arah, searah jarum jam dan berlawanan jarum jam (Gambar 4). Arah dan sudut
pergerakan rotor motor DC servo dapat dikendalikan hanya dengan memberikan
pengaturan siklus sinyal Pulse Width Modulation (PWM) pada bagian pin
kontrolnya (Sigit, 2007).

Sistem motor servo ini memiliki sistem timbal balik yang menginformasikan

kerangakaian motor yang ada didalam motor servo. Susut dari motor servo dapat



diatur berdasarkan lebar pulsa yang akan dikirim ke kaki sinyal dari kabel motor
tersebut. motor servo ini berupa satu buah motor DC, serangakaian gear dan

pontensiometer (Whitten, 2016).

q‘/ %
2
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Gambar 4. Motor servo
2.4. Aki

Akumulator atau biasa disebut aki adalah sebuah alat yang dapat menerima,
menyimpan dan mengeluarkan energi listrik, melalui proses kimia. Di dalam
kehidupan sehari-hari banyak manfaat yang dapat diperoleh dengan menggunakan
aki, terutama untuk alat-alat yang digerakkan oleh aki, terutama yang bersifat
fleksibel. Beberapa peralatan yang tidak asing menggunakan aki sebagai sumber
tegangan listrik, antara lain : shower, sikat gigi elektrik, lampu emergency,
kendaraan bermotor dan sebagainya (Faqgih, 2015). Menurut (Nasrah, 2015), aki
juga sebagai sebuah sumber arus listrik searah yang dapat mengubah energi kimia
menjadi energi listrik. Aki termasuk elemen elektrokimia yang dapat
mempengaruhi zat pereaksinya, sehingga disebut elemen sekunder (Gambar 5).
Menurut Fagih (2015), aki digolongkan menjadi beberapa jenis, yaitu :
1. Aki Basah

Jenis aki banyak digunakan pada kendaraan bermotor, berisi cairan asam

belerang yang dapat ditambahkan pada lubang-lubang kotak aki, sehingga



apabila cairan asam belerang akan di tambahkan. Cairan ini dapat berkurang ,
dikarenakan selama aki digunakan terjadi reaksi kimia di dalamnya dengan sel
aki, menyebabkan cairan menjadi berkurang. Keuntungan menggunakan aki
basah ini selain perawatannya yang tidak sulit harganya pun terjangkau.

. Aki Hybrid

Konstruksi sama dengan aki basah, perbedaan terdapat pada material
komponen sel. Aki Hybrid menggunakan bahan rendah — Antimonial pada
elektroda positif dan Calsium pada elektroda negatif. Keuntungan
penggunaan aki hybrid ini yaitu akinya relatif lebih ringan dari pada aki basah
. Aki kering

Aki kering ini menggunakan kalsium pada anoda dan katoda, dengan penyekat
berupa jaring (net) yang dapat menyerap cairan elektrolit. Cairan elektrolit
berupa gel, dengan kemasan yang tertutup rapat. Ketika terjadi penguapan,
tuas gas alam diserap oleh net tersebut, sehingga tidak terjadi pengurangan
jumlah elektrolit. Keuntungan menggunakan aki kering ini selain kinerjanya

yang baik juga perawatannya mudah.

Gambar 5. Aki
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2.5. Mikrokontroler

Sistem mikroprosesor lengkap yang terkandung di dalam sebuah chip ialah
mikrokontroler. Mikroprosesor serba guna yang digunakan dalam sebuah PC,
bukanlah mikrokontroler, karena sebuah mikrokontroler umumnya telah berisi
komponen pendukung sistem minimal mikroprosesor, yakni memori dan
pemrograman Input-Output. Mikrokontroler ini yang akan dapat mengerjakan
beberapa instruksi-instruksi yang diberikan kepadanya sesuai dengan program

yang dibuat (Syahwil, 2013).

2.5.1. Remot Control

Remot control atau biasa disebut pengendali jarak jauh merupakan alat elektronik
yang digunakan untuk mengoperasikan seebuah mesin dari jarak jauh. Pengendali
jarak jauh ini berfungsi untuk memberikan perintah dari kejauhan contohnya
seperti televisi dan barang elektronik lainnya. Remot control untuk perangkat
biasanya berupa benda kecil nirkabel yang digenggam dengan sederetan tombol
untuk menyesuaikan berbagai setting.

Menurut Erol et al., 2007, pada penelitiaanya, memperkenalkan sebuah telepon
dan remot control perangkat dengan PIC untuk mengendalikan perangkat dengan
algoritma cek pin. Penelitian yang dilakukan dikhususkan untuk koneksi kabel
tidak digunakan untuk koneksi tanpa kabel. Penggunaan sistem remote kontrol

dalam bidang pertanian disajikan dalam Tabel 1.
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Tabel 1. Penggunaan sistem remote kontrol dalam bidang pertanian

No Nama Judul Metode Kesimpulan
1. (Getuetal, RemoteControlling Berupa perintan  Dapat
2015) Of An Agricultural nada DTMF mengontol
Pump Sysytem yang dikirim motor pompa
Based On The melalui dengan teknik
Dual Tone Multi transmisi DTMF

Frequency(DTMF)

Technique.

terminal ponsel
dan digunakan
sebagai swithc
on/off motor

dengan cara

memanfaatka
n suatu sistem
(umpan balik)

dan dipakai dari sitem
untuk kendali
memompa air  tertutup.
di ladang
pertanian
(Gangadhar et Remote Water Mikrokontroler  Mengontrol
al., 2017) Pump Controller  sebagai sistem irituas
For Agriculture kontrol sistem  gasi ini yaitu
Using GSM. irigasi dengan ~ memudahkan
memanfaatkan  petani unntuk
otomatisasi mengendalika
yang ada pada  nsistem
mesin motor irigasi
irigasi dapat menggunakan
memantau smartphone
dengan ponsel.  melalui sms.
(Chavezetal., A Remote Sistem irigasi Memanfaatka
2010) Irrigation yang dipantau  n sensor jarak
Monitoring and secara real time jauh untuk
Control System for dengan sistem  mengontrol
Continuous Move  jarak jauh sistem irigasi
System. menggunakan menggunakan
single board sistem SBC (
computer Single Board
dengan sistem  Computer)
operasi Linux,
(Sirisha et al., Wireless Sensor Berupa sensor  Memanfaatka
2015) Based Remote remote wiralles n sensor
Controlled atau remot remote
Agriculture nirkabel yang wielles yang
Montitoring dimanfaatkan diletakan di
System using sebagai kontrol  ladang lalu
ZigBee. jarak jauh dapat
terhadap memantau
kondisi kelembaban
tanaman tanah,
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No Nama Judul Metode Kesimpulan
menggunakan ketinggian air
jaringan serta suhu.
ZigBee.

5. (Chaudhary et Aplication of Berupa jaringan Teknologi

al., 2011) Wireless Sensor sensor nirkabel ~ Wirelless
Networks For yang digunakan  Sensor
Greenhouse dalam Network
Paraneter Control mengontrol pengendali
In Precesion parameter secara
Agriculture. rumah kaca otomatis
dalam pertanian  (suhu dan
presisi. kelembaban)
6. (Lee, 2014) Study on the Contr  Sistem Mengontrol
of on Agriculture  budidaya budidaya
Cuktivating Systew pertanaian pertanian dari
with a Smartphone dengan metode jarak jauh
Controller. komunikasi teknologi
saluran listrok  ponsel pintar
dan ponsel menggunakan
pintar kontrol remote
jarak jauh kontrol
7. (Jian-sheng, An Intelligent Penyemprot Penyemprota
2014) System for pestisida n pestisida
Spraying terkontrol untuk dengan robot
Pesticides memantau inti  untuk

miktokontroler
menggunakan
kamera ponsel
dan sistem
operasi
pemantauan
pintar

memudahkan
pekerjaan
dengan hasil
yang baik

2.5.2. Arduino Uno

Merupakan rangkaian elektronik yang bersifat terbuka, serta memiliki perangkat

keras dan lunak yang mudah untuk digunakan. Arduino dapat mengenali

lingkungan sekitarnya melalui berbagai jenis sensor dan dapat mengendalikan

lampu, motor, dan berbagai jenis aktuator lainnya (Gambar 6). Arduino

mempunyai banyak jenis, di antaranya adalah ArduinoNano, ArduinoUno,
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Arduino BT, LilyPadArduino, ArduinoDuemilanove, dan lainnya. Arduino Uno
merupakan sebuah paket berupa papan elektronik yang mengandung
mikrokontroler ATmega328 dan dilengkapi dengan oscillator 16 MHz dan
regulator 5 volt. ArduinoUno memiliki 13 pin untuk isyarat digital dan 6 pin

untuk isyarat analog). (Kadir, 2012).

Gambar 6. Arduino uno

Menurut (Nugroho. et al., 2013), didalam penelitiannya Penerapan Mikrokontroler
Sebagai Sistem Kendali Perangkat Listrik Berbasis Android” menggunakan
komponen utama wifi-shiled sebagai penghubung komunikasi antara perangkat
pengguna dan sistem kendali. Selain komponen utama yang digunakan sebagai
media komunikasi antara perangkat pengguna dan sistem kendali, pada beberapa
penelitian yang digunakan sebagai rujukan, perangkat pengguna yang digunakan
untuk berinteraksi dengan sistem kendali pun beragam, mulai dari perangkat

mobile, hingga menggunakan remote control.

Menurut (Syofian, 2016), pada penelitiannya yang berjudul.“Perancangan dan
Implementasi Pengendali Pintu Pagar Otomatis Berbasis Arduino” yang
dipublikasikan melalui Jurnal llmiah Singuda Ensikom Universitas Sumatera

Utara, volume 7, nomor 2, yang diterbitkan pada bulan Mei 2014 yang lalu.
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Penelitian ini dilakukan untuk mengembangkan sebuah sistem otomatis pembuka
pintu pagar berbasis Arduino menggunakan koneksi melalui jaringan komputer

sebagai media untuk berkomuniasi antara sistem pengendali dan perangkat.

2.5.3. Modul Relay

Modul Relay merupakan rangkain elektronik yang fungsinya memutus dan
mengubungkan suatu rangkaian elektronik yang satu dengan yang lainnya seperti
pada Gambar 7. Relay juga sebagai saklar yang dapat bekerja apabila arus
mengalir melalui kumparan, inti besi akan menjadi magnet dan akan menarik

kontak-kontak relay (BISHOP, 2004).

Gambar 7. Relay

2.6. Motor listrik DC12V 6000RPM

Motor listrik merupakan salah satu mesin listrik yang berfungsi sebagai alat
konversi energi, merubah energi mekanik menjadi energi listrik dalam bentuk
torsi atau poros. Perubahan ini dilakukan dengan mengubah tenaga listrik
menjadi magnet yang disebut elektro magnet. Motor listrik sering disebut kuda
kerja industri, sebab diperkirakan bahwa motor-motor menggunakan sekitar 70%

beban listrik total di industri (Alamsyah, 2007).
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Pada penelitian ini menggunakan motor listrik jenis DC12V 6000RPM yang dapat

dilihat pada Gambar 8.

Gambar 8. Motor listrik DC12V 6000RPM



16

I11. METODOLOGI PENELITIAN

3.1. Waktu dan Tempat

Penelitian ini dilaksanakan pada bulan Maret 2018 — Juni 2019 di Laboratorium
Lapangan Terpadu dan Laboratorium Daya dan Alat Mesin Pertanian (DAMP)

Jurusan Teknik Pertanian, Fakultas Pertanian, Universitas Lampung.

3.2. Alat dan Bahan

3.2.1. Alat

Alat yang digunakan pada penelitian ini yaitu kawat, kotak plastik, kotak besi,
timah, gunting, akrilik, perangkat komputer, smartphone, solder listrik, las listrik,

baut, obeng, mur, gerinda potong, dan wattmeter.

3.2.2. Bahan

Bahan yang digunakan pada penelitian ini yaitu, notebook dan aplikasi bluetooth.
Controller RC Car, Arduino Uno, pulley, kotak plastik, kotak besi, motor servo

60kg/cm, motor listrik DC12V 6000RPM, aki panasonic LC=VVO64R5NA 6 volt,
modul bluetooth HC-05, relay 4-channel, kabel jumper dan traktor tangan Qiuck

G1000.
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3.3. Kriteria Desain

Penelitian ini membuat suatu desain rancangan sistem kendali remote portable
jarak jauh untuk tuas gas dan transmisi traktor tangan. Rancangan ini dibuat
untuk dapat mengendalikan traktor dengan jarak 40 meter menggunakan bluetooth
yang terkoneksi. Pada sistem kendali ini akan memungkinkan traktor untuk
menambah kecepatan bergerak dan dapat menggerakan tuas transmisi secara
otomatis +10 detik untuk operasional. Setelah bluetooth pada traktor tangan
terkoneksi dengan smartphone, mikrokontroler mengaktifkan servo untuk
menggerakan tuas gas dan tuas transmisi, sedangkan untuk pemasangan alat

portable pada traktor tangan membutuhkan waktu £10 menit untuk operasional.

3.4. Prosedur Penelitian

Penelitian ini merupakan rangkaian sistem kendali jarak jauh memanfaatkan
teknologi bluetooth. Proses pembuatan dilakukan dalam beberapa tahap yaitu
proses perancangan alat, pembuatan rangkaian alat. Persiapan 1 buah servo IX —
PDI HV2060MG dan 1 buah motor listrik DC12V 6000RPM, pembuatan dan
pemasanagn alat kendali, pengambilan data dan analisis data yang dapat dilihat

pada Gambar 9.



Pembuatan skematik

A

rancangan alat menggunakan
aplikasi Eagle

Penulisan progam pada
software Arduino 1.6.12

:

Penyiapan satu
servo JX-PDI HV 2060MG
untuk tuas gas dan dinamo
reduksi untuk tuas transmisi

v

Pembuatan alat kendali sistem remote
jarak jauh

|

v

Pemasangan alat kendali ke
traktor tangan

Perangkaian instalasi kendali
remote portable untuk tuas gas
dan tuas transmisi traktor
tangan pada kotak panel

Pemasangan instalasi kendali
remote portable jarak jauh pada
traktor tangan G1000 Boxer

Pengambilan data tanpa bajak:

1. Waktu pemasangan alat 5. akurasi gerakan lurus
2. Respon sistem 6. Pemberian aksi

3. Kecepatan respon 7. Tegangan

4. Stabilitas alat 8. Kuat arus
Pengambilan data menggunakan bajak singkal:

1. Gerakan lurus 4. Pemberian aksi

o

2. Beban perpindahan transmisi
3. Simpangan traktor

. Beban penstabil
. Kedalaman hajakan

Analisis
data

Sesuai kriteria

desain?

Gambar 9. Diagram alir penelitian
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3.5. Perancangan Alat

Pada penelitian ini perancangan alat meliputi proses pembuatan skematik sistem
kendali, skematik perangkat bluetooth, pemasangan aki, dan pemasangan semua
komponen ke mikrokontroler. Setelah semua kompenen terpasang dilanjutkan
dengan verikasi alat dengan mengecek ulang seluruh komponen. Langkah
selanjutnya yaitu melakukan validasi alat. Kemudian, melakukan tahapan

penulisan progam penelitian pada software perangkat komputer.

Pada perangkat ini penulisan program menggunakan bahasa pemograman C
dibantu dengan software Arduino IDE v.1.6.12. Kemudian program dicek
kebenarannya dengan melakukan verifikasi pada software Arduino IDE, apabila
software memberikan peringatan yang ditandai dengan adanya highlight pada
penulisan, maka terdapat kesalahan pada penulisan yang ditandai dengan
munculnya lampu atau sorotan. Namun, apabila software tidak memberikan
peringatan, maka program sudah benar dan dapat dijalankan. Setelah program
sudah terverifikasi, langkah selanjutnya melakukan mengunggah program untuk
mengirim penulisan pemrograman tersebut ke mikrokontroler. Kemudian,
mikrokontroler memberikan aksi sesuai dengan perintah penulisan program yang
dibuat. Apabila pada saat melakukan aksi terjadi kesalahan akan dilakukan

modifikasi dalam penulisan programnya.
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Keterangan:

1. Alat kendali
untuk tuas gas,

2. Alat kendali

untuk tuas

Gambar 10. Desain rancangan alat
3.5.1. Perancangan Struktural

Pada penelitian ini perancangan alat kendali remote portable jarak jauh untuk tuas
gas dan transmisi dirancang secara otomatis untuk mengendalikan tuas gas dan
gigi transmisi traktor tangan agar sesuai dengan kriteria desain yang diinginkan.
Perancangan struktural ini terdiri dari perakitan semua perangkat, pengolahan data
serta hasil keluaran dapat dilihat pada Gambar 11 dan 12. Pada perancangan ini

dibuat suatu diagram blok yang menghubungkan komponen-komponen tersebut.

Input
— Mikrokontroler

Output
Motor Servo >

\ 4

Kecepatan

A

Modul Bluetooth

A

Gambar 11. Sistem kendali tuas gas traktor tangan
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Input
— Mikrokontroler

Output
Kecepatan >

A 4
A 4

Motor listrik

Modul Bluetooth

Gambar 12. Sistem kendali tuas transmisi traktor tangan

Pada perakitan komponen pada alat, modul bluetooth dan aki dihubungkan
dengan mikrokontroler. Kemudian modul bluetooth akan terhubung dengan
smartphone yang dapat mengirimkan perintah ke mikrokontroler. Kabel jumper
digunakan semua komponen untuk menghubungkan ke mikrokontroler. Setelah
semua komponen terhubung, maka semua komponen tersebut akan dimasukkan
ke sebuah wadah yang terbuat dari plastik akrilik berbentuk kotak. Sehingga,
semua perangkat tersebut terlindung dari kotoran seperti debu maupun air yang
dapat merusak perangkat komponen. Pada bagian perlakuan aksi terhadap hasil
keluaran menggunakan motor servo dan motor listrik. Motor servo dan motor
listrik memiliki kegunaan untuk menerima perintah dari mikrokontroler yang di
kontrol melalui smartphone (Gambar 13).

1. trikMotor Servo dan
2. Mikrokontroler Motor listrik DC12v
6000RPM

3. Modul bluetooth
HC-05

5. Akumulator 6v 6. Traktor

4. Aplikasi bluetooth controller dan 12v tangan

RC Car

Gambar 13. Rancangan komponen
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3.5.2. Rancangan Fungsional

Pada perancangan fungsional ini dibuat sebuah sistem kendali berupa alat yang
berfungsi untuk mengendalikan tuas gas dan gigi transmisi hand traktor secara
otomatis dengan memasang perangkat yang sudah dirakit dengan sistem
perangkat bluetooth pada tuas gas dan transmisi pada traktor tangan, kemudian
mikrokontroler memberi perintah ke akuator untuk menggerakan tuas gas dan
transmisi traktor tangan. Beberapa komponen yang ada pada alat ini terdiri

dari : Mikrokontroler, Servo, bluetooth dan aki sebesar 6v. Komponen tersebut
juga memiliki fungsi dan kelebihan masing-masing.

1. Servo JX-PDI HV2060MG

Pada Gambar 14, Komponen servo terdiri dari sebuah motor DC, serangkaian
gear, rangkaian kontrol, dan potensiometer. Serangkaian gear yang melekat pada
poro motor DC akan memperlambat putaran poros. Sedangkan potensiometer
berfungsi menentukan batas sudut servo dari putaran servo. Motor servo ini dapat
menampilkan gerakan O derajat, 90 derajat, dan 180 derajat. Servo JX-PDI
HV2060MG ini dapat bergerak dengan tegangan sebesar 6,0-7,4 volt arus DC.
Kecepatan pengoperasian pada servo ini yaitu 0,15 detik/60° dengan tegangan 6
volt dan 0,13 detik/60° dengan tegangan 7,4 volt. Motor servo ini memungkinkan

mengangkat beban seberat 60kg/cm.

Output Spline Drive Gears

Servo Case
Control Circut

Potentiometer” Motor

Gambar 14. Komponen motor servo
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2. Mikrokontroler

Mikrokontroler memiliki fungsi untuk menangkap sinyal data yang dikirimkan
oleh sensor. Sinyal ini nantinya yang akan diolah datanya untuk memberikan
output atau keluaran pada komponen yang lainnya, memberikan aksi ke aktuator,

menampilkan, dan menyimpan data (Gambar 15).

Gambar 15. Mikrokontroler jenis arduino uno

3. Modul bluetooth HC-05

Modul bluetooth ini merupakan modul yang memiliki keamampuan
berkomunikasi serial dengan protokol standar bluetooth versi 2.0. papan inti HC-
05 sudah dipasangkan adapter koneksi sehingga mudah untuk digunakan dengan
menghubungkan modul bluetooth ini dengan kabel koneksi (Gambar 16) Modul
inti HC-05 memiliki 2 modus kerja, modus eksekusi manual berfungsi untuk

merespon saat ada perintah dan modus koneksi otomatis.

Gambar 16. Modul bluetooth HC-05
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4. Aki 6 Volt

Aki berfungsi mengubah energi kimia menjadi energi listrik. Aki yang digunakan
ialah aki kering dengan daya 6 volt (Gambar 17). AKi ini terdiri dari kutub positif
yang menggunakan lempeng oksida, kutub negatif yang menggunakan lempeng

timbal dan larutan elektrolit di dalam aki yaitu asam sulfat.

Gambar 17. Aki sebesar 6 volt

3.6. Mekanisme Kerja

Sistem kendali remote portable ini dibuat untuk dapat bekerja secara otomatis.
Langkah awal, pastikan bluetooth pada traktor tangan sudah terhubung dengan
smartphone. Bluetooth akan mengirimkan respon ke mikrokontroler perangkat
yang sudah terhubung. Selanjutnya mikrokontroler memberikan perintah kepada
akuator untuk merespon. Ketika tombol menu pada software Bluetooth
Controller RC Car di tekan maka servo akan bergerak. Servo yang dipasangkan
pada tuas gas dan transmisi traktor tangan bergerak sesuai perintah pada

smartphone.

3.7. Uji Alat dan Analisis Data

Pengujian alat traktor tangan dilakukan berupa analisis kinerja dari aktuator pada

sistem kendali. Analisisnya yaitu respon sistem, stabilitas dan pemberian aksi.
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3.7.1. Respon Sistem

Kecepatan kinerja alat ini di buktikan pada respon sistem. Respon sistem
dibedakan menjadi dua, yaitu respon transient dan respon steady state seperti
pada (Gambar 18). Respon transient digunakan untuk mengukur waktu saat
sistem pertama kali digunakan (pada titik 0) hingga mencapai steady state.
Respon steady state digunakan untuk mengukur waktu saat sistem sudah berada

pada keadaan stabil hingga waktu tidak terhingga (Ogata, 1985).

Input command ‘

Transient
response

F=N

Steady-state Steady-state
response error

Elevator response

Elevator location (floor)

Y

Time

Gambar 18. Kurva respon transient dan steady state

3.7.2. Stabilitas

Stabilitas merupakan kemampuan daya tahan alat yang mampu menghasilkan
Kinerja tetap atau tidak. Jika sistem kendali ini tidak stabil akan mempengaruhi
respon servo yang diletakkan pada tuas gas dan transmisi traktor tangan. Apabila
respon terlalu lama dan gerakan tidak sesuai dengan perintah maka alat belum

memenuhi syarat stabilitas.
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3.7.3. Pemberian Aksi

Pemberian aksi menunjukkan gerakan pada servo setelah mendapatkan perintah
dari sistem. Apabila servo pada tuas gas diberi perintah dinaikan maka kecepatan
akan bertambah jika diturunkan maka kecepatan akan berkurang. Untuk transmisi

harapannya dapat diatur high ataupun low secara otomatis.

3.7.4. Konsumsi Energi

3.7.4.1. Tegangan (V)

Tegangan adalah suatu jumlah energi yang dibutuhkan untuk dapat memindahkan
unit muatan listrik dari satu tempat ke tempat lainnya. Pada peda penelitian ini
menggunakan tegangan searah atau tegangan DC yang dialirkan melalui aki.
Pada penelitian ini cara mengukur tegangan dengan menggunakan voltmeter
secara digital dengan multimeter. Tegangan biasa dinyatakan dalam satuan Volt
(V). Tujuan dari pengukuran tegangan pada penelitian ini untuk mendapatkan
nilai V/(volt) sehingga dapat mencari daya yang dibutuhkan pada alat kendali

remote ini.

3.7.4.2. Kuat Arus (1)

Kuat arus listrik merupakan jumlah muatan listrik yang mengalir dalam kawat
penghantar tiap satuan waktu. Tujuan dari pengukuran arus arus listrik pada
penelitian ini untuk mengetahui nilai dari I (kuat arus) yang digunakan untuk
mendapatkan penrhitungan jumlah konsumsi daya suatu beban. Pada pengukuran

kuat arus listrik ini menggunakan alat ampermeter dengan skala maksimal 5A.
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Nilai yang didapat pada perhitungan kuat arus listrik menggunakan ampermeter

dicatat kemudian dihitung dengan menggunakan rumus daya.

3.7.4.3. Daya

Daya merupakan jumlah energi yang dihabiskan per satuan waktu. Satuan
Internasional daya adalah joule/detik. Tujuan dari pengunaan daya pada
penelitian ini untuk menentukan keluaran yang dihasilkan oleh motor servo dan
motor listrik DC12V 6000RPM. Pada penelitian ini daya listrik dihitung dengan
cara hasil kuat arus listirk (i) dikalikan dengan perbedaan potensial (v). Rumus
yang digunakan untuk daya pada penelitian ini yaitu :

P=IxV

Keterangan:

1. P =daya (watt)

2. 'V = perbendaan potensial (volt)
3. | =arus listrik (ampere)

3.8. Uji Kinerja Alat

Pada pengujian kinerja alat dilakukan di lahan kermg menggunakan traktor Quick
G1000 boxer serta menggunakan implemen bajak singkal. Pengujian dilakukan
dengan mungukur jarak titik awal ke titik akhir pembajakan, pemberian aksi pada

aplikasi, beban penstabil traktor dan kedalaman bajakan.

3.8.1. Gerakan lurus traktor tangan dan kecepatan traktor tangan
Gerakan lurus merupakan jarak yang ditempuh traktor tangan selama pembajakan

sepanjang garis lurus yang diukur dalam satuan meter (m). Pengukuran kecepatan
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traktor tangan bertujuan untuk dapat mengetahui besaran kecepatan yang mampu

diperoleh oleh traktor tangan.

3.8.2. Beban Penstabil Traktor Tangan

Pengujian beban perpindahan transmisi ini dilakukan dengan cara menarik beban
transmisi menggunakan timbangan. Pengujian dilakukan bertujuan untuk
mengukur beban (massa) yang dapat ditarik oleh pulley pada motor listrik DC12V

6000RPM untuk tuas transmisi.

3.8.3. Kedalaman Bajak

Pada pengujian kedalaman bajakan ini diuji menggunakan traktor tangan dengan
implemen bajak singkal. Pada simpangan bajakan diukur untuk mendapatkan
nilai simpangan bajakan kiri dan simpangan bajakan kanan. Pengukuran
kedalaman bajakan dilakukan dengan menggunakan mistar atau penggaris, yang
diukur dari kedalaman bajakan hingga dasar permukaan tanah. Pengukuran
simpangan bajakan diukur dengan membuat jalur lurus untuk traktor tangan, lalu
diukur menggunakan penggaris besar simpangan jalur traktor tangan yang tidak

sesuai dengan jalur lurus tersebut.



V. SIMPULAN DAN SARAN

5.1 Simpulan

Berdasarkan dari penelitian yang telah dilakukan, maka di dapat kesimpulan

sebagai berikut :

1. Telah dihasilkan rancangan alat kendali remote kontrol untuk tuas gas dan
tuas transmisi traktor tangan berbasis aplikasi bluetooth android yang
memenuhi Kriteria desain, diantaranya : dapat menggerakan tuas gas untuk
menambah kecepatan pada mesin traktror dan memindahkan tuas transmisi
dari posisi 0 - 2 dan dari posisi 2 — 0 kurang dari 10 detik.

2. Hasil dari pangujian waktu pemasangan, respon alat, dan stabilitas alat di
lahan sebagai berikut :

a. Rata-rata waktu pemasangan alat kendali remote jarak jauh sebesar 9,5
menit.

b. Beban perpindahan transmisi dilakukan dengan empat kali ulangan dengan
hasil sebesar 3,78 kg; 3,86 kg; 4,12 kg dan 4,08 kg.

c. Pemberian aksi pada aplikasi bluetooth diuji yaitu gerakan lurus dengan
menekan tombol pada aplikasi bluetooth.

d. Rerata daya yang dihasilkan servo tuas gas sebesar 8,96 watt dan motor

listrik DC12V 6000RPM tuas transmisi sebesar 27,79 watt.
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3. Hasil dari pengujian gerakan lurus traktor, kecepatan traktor, beban
perpindahan transmisi, serta kedalaman dan simpangan traktor menunjukkan
bahwa :

a. Gerakan lurus traktor pada tuas gas dengan variasi sudut 90° dan 180°
masing-masing 5,9 m dan 11,5 m, sedangkan pada tuas transmisi dengan
variasi posisi 0 dan posisi 2 masing-masing 6,9 m dan 12,11 m.

b. Kecepatan traktor menggunakan bajak mencapai 0,37m/s dan tanpa
menggunakan bajak sebesar 0,66 m/s.

c. Kedalaman bajak menggunakan bajak singkal yaitu 11, 10, 12 dan 10 cm,
untuk simpangan bajak didapatkan hasil 15 cm untuk simpangan kiri dan

13 cm untuk simpangan kanan.

5.2 Saran

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan maka penulis memberikan saran

sebagai berikut : :

1. Penerapan alat kendali remote bluetooth yang bersifat portable maka
kedepannya dapat dipindahkan ke traktor tangan lainnya.

2. Penggunaan beban penstabil yang akurat agar tidak perlu bantuan manusia
pada pembajakan tanah di lahan kering maupun lahan basah.

3. Pembuatan cas aki otomatis agar tidak perlu melepas aki dan traktor tangan

dapat digunakan saat siang dan malam hari.
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